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(54) 【 発 明 の 名 称 ]】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト 用 脊柱 


(57【 要約 】 

本 発明 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 用 背 柱 で あっ て 、 
ロボ ッ ト ( 1 0 ) の 骨盤 に 固定 する よう に 意図 され た 下 
部 ベー ス ( 1 1 ) と 、 ロ ボッ ト ( 1 0) の 首 ( 14) に 
固定 する よう に 意図 され た 上 部 ベー ス ( 1 3 ) と を 備え 
、 下 部 ベー ス ( 1 1 ) に 対す る 上 部 ベー ス ( 1 3 ) の 2 
つの 回 転 を 可能 に し 、 第 1 の 回 転 が 矢 状 軸 ( 2 1 ) を 中 
心 と し 、 第 2 の 回 転 が 横 軸 ( 2 2 ) を 中 心 と する 脊柱 ( 
1 0 ) に 関す る 。 本 発明 に よれ ば 、 脊 柱 ( 2 0 ) は 、 可 
携 性 ロッド ( 2 5 ) お よび リニア アク チュ エー タ ( 26 
、2 7 ) を 備え 、 ロ ッ ド ( 2 5 ) は 、 そ の 端 部 ( 2 8 、 
3 0 ) の うち の 第 1 の 端 部 に お いて 、 ベ ー ス ( 1 1 、1 
3 ) の うち の 第 1 の ベー ス の 点 ( 2 9 ) で 差し 込ま れ 、 
か つ ベ ー ス ( 1 1 、1 3 ) の うち の 第 2 の ベー ス の 点 ( 
3 1 ) で 少な く と も 案内 され 、 ア クチ ュ エ ー タ ( 2 6 、 
2 7 ) の 両方 が 、 ア ンカ 点 (32、33、34、35) 
で 2 つの ベー ス ( 1 1 、1 3 ) 間 に 固 定 さ れ て いる 。 ベ 
ー ス ( 1 1 、1 3 ) の それ ぞ れ に 対し て 、2 つの アク チ 
ュ エ ー タ (26、27 ) の アン カ 点 (32、33、34 
、3 5 ) 、 お よび ロッ ド ( 25 ) の 差 込 点 また は 案内 点 
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